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Н аучный руководитель Ананьев Борис Иванович, проф., д-р физ.-мат.наук 
КО РРЕКЦ И Я ДВИЖ ЕНИ Я М НОГОШ АГОВОЙ НЕЛИНЕЙНОЙ СИСТЕМ Ы
Рассматривается многошаговая нелинейная система
X, = / ( * . - і . “/ .ѵ.). т = 1,2..., (1 )
- мерный фазовый вектор х(/ который не доступен для измерения, и - век­
торная система наблюдения
y,=g,(x,.„u,)+w,. (2)
В (1), (2) вектор и, представляет управление, а возмущения ѵ,, wt стеснены 
ограничением
£ ^ (v „w ,)s l. (3)
(-1
П редполагается, что система (1) обратима по времени, то есть (1) эквива­
лентна системе
х,-х =F,(x„u,,v,), /е1 :Г . (4)
П усть управление стеснено геометрическим ограничением и, е U, и задан 
терминальный функционал Ф(хг ). Введем обозначения
у' = {у„...,у,), и' = Символом А",(У,и') обозначим информационное мно­
ж ество в момент .
В работе получены рекуррентные уравнения Беллмана для вычисления 
множества Х , ( у ' , и ' ) .
Далее, аналогично реш ению  задачи многократной коррекции движения ли­
нейно-квадратичной управляемой системы, рассмотрена задача многократной 
коррекции управления и, с целью  минимизации терминального функционала 
Ф(хт). Указан пош аговый алгоритм вычисления управления путем сравнения 
минимального значения функционала с его прогнозируемым значением.
Результаты  работы  могут применяться при построении реальных систем 
управления с неполной информацией. В частности, рассмотрен пример успо­
коения нелинейной колебательной системы, подверженной воздействию  неоп­
ределенны х возмущ ений с неполной информацией по отклонению.
